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@ Ca cBspositif comprend un grotipe 8 de translation Iat6rale 
et de pr6hension mobile en hauteur. port6 par un transporteur 
616wteur 5 qui se dfiplace dans une afite m6nag£e entre des 
rayormages 1 ft niveaux multipies qui portent tes paquets ou 
bolles. Ce groupe est constitu6 par un chariot tfilescopique qui 
oouisse verticatement sur une colonne du transportmir dKva- 
teur mobie et s'dtend transversalement vers Tun ou Tautre des 
cOtfis de rall6e qui prteente des rayomKige^ ce chariot 
tdlescopique portant sur son (A6ment mobBe extrime un or-- 
gane de prehension 9 qui possftde hii*mdnie des mAchoires 
verticales pouvant Atre resserrtes Tune vers Tautre et munies d 
leuiB extrdmitfis inf6rieures da dents de retenua horizontates 
<^ peuvent insfirer au-dessous de la surfece inf6rieure des 
cofis. 
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ta presente invention a pour objet un dis- 
positif do prehension et de translation de colis. boi- 
tes et equivalents* sur des rayonnages comportant une 
possibility* d'acces aux colis et de prehension de ce 
S dernier par le haut et le soutien de ces colis par 
leur surface inferieure. 

Pour stocker des objets, on utilise des 
magasins de diff^rents types dans lesquels les objets 
sont disposes selon des ordres particuliers pour pou- 
10 voir etre stockes et preleves selon le besoin. 

En particulier. on utilise des magasins dans 
lesquels les ob:jets' a entreposer sont enfermes dans 
des boites. colis ou conteneurs de forme reguliere, 
qui sont poses sur des rayonnages & plusieurs niveaux. 
15 agencds le long d* allies dans lesquelles des organes 
de prelevement automatique procddent a la prehension 
ou au placement du colis selectionne dans la position 
prdvue. 

Ces rayonnages sont conformes de manidre a 
20 soutenir les colis places sur ces rayonnages et ils 
doivent donner acces aux moyens de prehension de I'or- . 
gane de prelevement. 

. Les organes de prelevement connus habituel- 
lement sont equipes de fourches ou organes de soutien 
25 analogues, qui s'inserent sous la surface inferieure 
du colis k prelever pour le sbulever de la surface sur 
laquelle il s'appuie, qu'on appelera ci-apres le plan 
d'appui. et le transferer en dehors du rayonnage, jus- 
qu*4 une position de transport. 
30 A cet effet, les rayonnages doivent prevoir 

des plans d'appui qui soutiennent les paquets le long 
de leurs bords latdraux ou. d*une facon ou d*une au- 
tre, laisser une zone anterieure de la surface infe- 
rieure des colis accessible aux fourches. ou encore. 
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pr*voir des palettes ou organes analogues de soutien 
des colis. 

Habituellement. ce resultat peut etre obtenu 
en disposant los montants des rayonnages ^ des distan- 
ces rapprochies, qui correspondent approKimatxvement a 
la largeur d'un colrt, de maniere a pouvoir soutenlr 
le colis lui-meme uniquement le long des bords late- 
rauK de sa surface inferieure. Cette solution, et 
d'autres solutions possibles de conformation du rayon- 
nage rendent ce dernier partlculierement lourd et cou- 
teuK, entrainant des augmentations intolerables des 
couts de realisation de la structure de rayonnages. 
qui dovient alors excessive comparativement aux seules 
exigences statiques de soutien de la charge appliquees 
a ces rayonnages. 

Le probl^me se pose done de fournir des or- 
ganes de preldveroent des colis places dans les rayon- 
nages qui n* exigent pas d'acces a la surface infe- 
rieure des colis. de maniere qu'on puisse executor le 
prelevement et le placement des colis par le haut. en 
permettant ainsi de disposer les montants du rayonnage 
4 la distance la plus appropri6e pour la resistance 
statique de la structure, en les reliant entre eux par 
des traverses qui constituent les plans d'appui sur 
lesquels se disposent les colis juxtaposes a brdve 
distance. Ces organes de prelevement doivent en memo 
temps garantir que la prehension du colis ainsi que 
son soutien et son transport se produiront en toute 
socurite. sans toutefois exiger un serrage lateral du 
colis qui pourrait entrainer la deterioration de son 
contenu. 

Ces resultats sent obtenus par la presente 
invention, laquelle prevoit un dispositif de prehen- 
sion et de translation de colis. boites et equivalents 
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sur des rayonnages, qui comprend un groupe de transla- 
tion laterale et de prehension » mobile en hauteur, 
porte par un transporteur elevateur mobile » qui se d6*' 
place le long d*une all^e sur les cotes de laquelle 
5 font face des rayonnages a niveaux multiples qui por- 
tent des colis ou boites a prelever, lequel groupe de 
translation laterale et de prehension mobile en hau- 
teur est constitue par un element qui coulisse verti- 
calement sur la colonne du transporteur eldvateur mo- 

10 bile, en portant au moins un chariot tdlescopique qui 
peut se mettre en extension horizontalement , trans- 
versalement a la direction du deplacement du transpor- 
teur eldvateur mobile, vers X'un ou I'autre des cotes 
de I'aXlee qui pr^sentent des rayonnages. lequeX cha- 

15 riot tdlescopique porte. spr son Element mobile ex- 
treme, un organe de prehension possedant des machoires 
verticales qui peuvent se resserrer I'une vers I'au- 
tre. et qui sent equipees a leurs extremites de deivts 
de retenue horizontales capablesde s' insurer au-des- 

20 sous de la surface infdrieure du colis. 

En particulier. 1' organe de prehension com- 
prend un actionneur possedant des barres opposees ex- 
tensibles et retractables , lesquelles portent a leurs 
extremites des traverses hozizontaXes perpendiculax- 

25 res. aux extremites desquelles sont. reliees. quatxe 
machoires verticales. 

Les machoires sont constituees par des fers 
plats allonges, dont chacun est relie a une traverse 
portee par la barre ou par les barres de 1' actionneur 

30 qui est ou sont mobile (s) dans un sens, chacun des 
fers plats etant muni, i son extremite' inferieure. 
d'une partie horizontale dirigde vers le fer plat 
oppose qui est relie a la traverse portee par la barre 
ou les barres de 1* actionneur qui est ou sont mobi- 
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le(8) dans le sons oppose. 

Selon uno caracteristique avantageusa. il 
est prevu des moyens reglables de limitation de la 
force de serrage qui resserre les machoirea I'uno vers 
I'autre sous Inaction de 1* actionneur . 

Dans le dispositif selon 1" invention, il 
peut etre prevu un organe actionneur additionnel i 
mouvement vertical interpose entre 1' element qui 
coulisse sur le transporteur elevateur et sa partie de 
support du chariot telescopique, cet organe addition- 
nel etant capable de determiner, sur ordre. le mouve- 
ment vertical du chariot et de 1* organe de prehension 
relie a ce chariot, entre une position soulevee^ d* in- 
sertion dans le rayonnage et de transport du colis 
prileve. et une position abaissee. de prdhension du 
colis . 

Selon une forme particuliere de rAalisation 
de 1- invention. 1* actionneur de 1* organe de prehension 
est un actionneur i commando fluidodynamique. et de 
preference pneumatique. copendant qu'il est pr6vu des 
moyens reglables de limitation de la pression d'ac- 
tionnoment de lorgane de serrage des machoires. qui 
limxtent la force de fermeture de cos derniores a une 
valeur predeterminee. 

Selon des caractoristiquos avantageusos , 
pour assurer une prehension plus sure, il est prevu 
des moyens de frottement sur la s urface interieure des 
machoires qui est destinee a entreren contact avoc le 
colis et il est prevu en outre des moyens de conten- 
tion du colis qui 6vitent que ce dernier no se deforme 
psr suite du serrage exerce par les machoires de 
~ 1' organe de prehensi'dri'; 

Selon une forme particulidro de realisation 
de 1* invention qui est particuliirement bien adaptee 
pour assurer une grande rapidite de dAplacemont a 
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I'intdrieur du inagasln. lequel est regx par un ordi- 
nateuri la colonne du transporteur dxivateur porte un 
Element coulissant 4quip6 d'un support en porte-a-faux 
qui porte une paire de chariots tdlescopiques indepen- 
5 dants relies un chassis qui coulisse sur le support 
en pdrte-a-fauK, trans versalement d la direction d* ex- 
tension des chariots « ces chariots portent chacun un 
organe de prehension, cependant qu'il est prevu un ac- 
tionneur servant a actionner le coulissement . du chas- 

tO sis portant les chariots sur le support en porte-a* 
faux. avec une course egale a la distance entre les 
organes de prehension portes par les chariots. 

L' invention sera mieux comprise d l*aide de 
la description qui va suivre. donnde uniquement a 

IS titre d'exemple et faite en se rdfdrant aux dessins 
annexes, sur lesquels : 

la Fig.1 est une vue d' ensemble d*une 
partie d'un magasin equip6 d'un transporteur qui porte 
1* organe de prehension selon 1' inventions 

20 - la Fig. 2 est une coupe selon le plan II-II 

de la Fig.l; 

- la Fig, 3 est une vue d' ensemble de I'orga* 
ne de prehensions 

- la Fig. 4 est une coupe selon le plan IV-IV 
25 de la Fig. 3; 

- la Fig. 5 est une vue schematique. en par- 
tie en coupe, de 1' organe de prehension dans une autre 
forme de realisations 

la Fi^.e est une vue de cote de 1' organe 
30 de prehension dans une forme particulidre de realisa- 
tion de 1* inventions- 

- la Fig. 7 est une vue schematique de dessus 
de la premiere phase de la prehension et de placement 
d'un colis au moyen de 1* organe de la Fig. 6; 
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- la Fig.B est une vue schematique de dessus 
de la deuxiome phase de la prehension et du placement 
d'un colis au moyen de I'organe de la Fig-6; 

- la Fig. 9 est une vue schematiqiie de dessus 
de la troisidme phase de la prehension et du placement 
d'un colis au moyen do I'organe de la Fig. 6; 

la Fig. 10 est une vue schematique de des- 
sus de la troisieme phase de la prehension et du pla- 
cement d'un colis au moyen de I'organe de la Fig.6. 

Ainsi qu'on la represent* sur les Fig.1 et 
2, un magasin est equipe de plusieurs rayonnages 1 
constitues par des montants verticauK 2 espaces les 
uns des autrea et qui portent, i chaque niveau de 
placement prdvu, les plans d'appui 3 des colis 4. 

Les rayonnages 1 sent disposes le long de 
plusieurs allies 1a et ils font face aux deux cotes de 
ces allees, a I'interieur de chacune desquelles est 
prevu un transporteur elevateur 5 qui so deplace le 
long de voies 5a 9o\Ar parcou rir toute la longueur de 



25 



20 I'allee. 

Le transporteur elevateur 5 est constitu^ 
par un chariot mobile 6 qui porte une colonne verti- 
cale 7 sur laquelle coulisse un groupe de translation 
laterale 8. mobile en hauteur, qui porte I'organe de 
prehension 9, Plus precisement . le groupe de transla- 
tion laterale mobile en hauteur comprend un element Oa 
qui coulisse sur la colonne 7. cet element portant un 
support en porte-a-faux Bh auquel est relie le chariot 
telescopique 10 represente sur les Fig. 3 et 4, ce cha- 
riot portant I'organe de prehension 9 suspendu i la 
partie inferieure de sa partie mobile. 

Le chariot tdlescopique 10 est avantageuse- 
ment constitue par un element fixe 10a fixe au support 
8A, et dans lequel se deplace en translation dans les 
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deux sens un premier 6Xdment mobile 10ji»XequeX porte a 
son tour un deuxidme Element mobile 10£, qui peut lui 
aussi se deplacer en translation dans les deux sens 
mais du meme cote que celui dans lequel s'est produite 
5 la translation de 1* element lOj^, l*organe de prehen- 
sion 9 etant fixe a 1* element 10£. 

L'organe de prehension 9 est constitue par 
un groupe actionneur 11, par exemple, de. type pneuma- 
tique, comprenant un cyclindre 12, qui actionne deux 

to paires de barres 13, 14, qui emergent en porte*a*-f aux 
de parties opposdes du corps de 1' actionneur 11. A 
I'extremite de chaque paire de barres 13. 14 est dis* 
posee une traverse 15, laquelle porte a ses extremitds 
les machoires 16, constituees par des fers plats dont 

15 les extremit^s inferieures sent replides vers l'int6- 
rieur pour former des dents de retenue 17. 

L' actionneur 11 peut commander la sortie si- 
multanee des deux paires de barres '13. 14 « pour placer 
les machoires 16 dans les positions' indiqudes en 

20 traits mixtes sur la Fig.4« a une distance mutuelle 
superieure a la largeur de la boite ou du colis 4 a 
prelever, et il peut commander la rentree des paires 
de barres 13. 14, qui correspond au serrage du colis. 4 
entre les machoires 16. en disposant ainsi les dents 

25 de retenue 17 au-dessous de la surface inf6rieure 4a^ 
du colis. 

Une variante de realisation de I'actionneur 
11 est representee sur la Fig. 5, sur cette figure ,il 
est pr4yu un cylindre pneumatique 18 equipe d'une tige 
30 a cremaillere 19 qui agit sur une roue dentde 20, la- 
quelle est reliee rigidement a la roue 21 avec la- 
quelle sent en prise les tiges dentees 22. 

Aux extremites opposees 23 de chacune des 
tiges 22, est fixe un 6l6ment de prehension 24. lequel 
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comprend uno traverse 15a et des macboires 16a qui 
presentent del dents de prehension 17 i leur partie 
xnferieure. 

Les tiges dentees 22 possedent un segment 25 
qui se prolonge du cote oppose aux oxtremites 23 par 
rapport au corps de I'actionneur 1l.ce segment dtant 
emmanche libre en coulissement dans des trous 2S prd- 
vus dans la partie de traverse 15a de l*6l6raent de 
prehension 24; de cette facon, Xes elements de pre- 
hension 24. relies i une tige 22 dans une position 
laterale. sont supportees en un autre point, ce qui 
ovite la rotation de ces elements sous la charge ap- 
pliqude . 

La longueur des segments 25 est choisie de 
telle manidre que. sur toute lexcursion de 1-action- 
neur 11. ontre une position fermee. dans laquelle les 
machoires sont rapprochees. et une position ouverte. 
-darns — x«iiuelle— les- machoires sont eloignees. ces seg- 
ments 25 des tiges 22 restent enfil6s dans les trous 
26. donnant ainsi le soutien necossaire. 

Dans le cas ou les colis 4 a prelever ont 
une rigiditd limitee. de sorte que Ion peut craindre 
quils ne se degagent des machoires de prehension par 
suite de leur deformation, il peut etre pr6vu un 6l6- 
ment de contention superieur 27. represente sur la 
Fig. 4. qui est capable de s'opposer a la deformation 
du colis 4 vers le haut» 

Pour reduire encore le risque de ddgagement 
du colis des machoires. il peut etre prevu des ele- 
ments dentes 28 ou, de toute fagon. capables d'exer- 
cer un frottement, sur la surface interieure des ma- 
choires 15. 

Dans les deux formes de realisation decri- 
tes ainsi que dans d'autres formes de realisation po- 
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sibles qui »ont iquivalentos aux premieres. Xaction- 
neur 11. qui o»t reli* au deuKieme element mobile tO£ 
du chariot telescoplque 10. ainsi qu'on I'a deerit 
Plus haut. peut etre actionne par I'organe d'eKCur.ion 
vertical* du groupe 6 .ur la eolonn. 7. en vue de «on 
mouvement de de.cente av.c le. machoir.s au-dessoue du 
eolis et en vue du soulAvement ulterieur. apres la 
prihension du colis. pour le degagement du rayonnage. 
Selon one variante. le support en porte-4-faux Bh qui 
porto le Chariot 10 peut etre reli* 4 l'*l6m.».t 8a P" 
Xintermediaire d'un chariot 29. qui peut se ddplacer 
sou» X'action d'un autre organe actibnneur 30. a ac- 
tionnemerit hydrodynamlque. electromecanique ou autre, 
represente sur la Fig. 6. Cet orgaoe actionneur 30 est 
capable dimprimer a 1' actionneur 11. un mouvement de 
montAe et de descent, entre un. position de prAhen.ion 
dans laqu.lle lee michoires ont engagi l.ur. d.nts 17 
,»-de«sou. d. 1. »"r^»«?«' inf^rxeure KA < i O -ms-<^- 
s'appuie sur le plan dappui 3. et une position d' in- 
sertion et de transport du colis. qui est soulevie par 
rapport a la position pr6cAdente. sans entrainer dans 
ce mouvement l'6l6ment Oa. et .n utili.ant de. organes 
d. d*plac.ment indApend.nt. de. organ., de souldvement 
principal du groupe 8 sur la colonne 7. 

cet autre actionneur peut etre avantageuK 
dans le cas oO ion exige une grande rapidit* dan. l.s 
mouvements de pr6hen.ion parce que de c.tte fapon. il 
peut .n fait .K^cut.r 1. mouvoment d ' abaia.ement et de 
.oul*vement con.4cutif de l" actionneur pour la prehen- 
.ion en deplacant la seule masse du chariot, de 1* ac- 
tionneur et de la charge portee par celui-ci. .an. d6- 
placement vertical de 1* ensemble du groupe 8; au con- 
traire. dan. 1. ca. o6 il .xi.t. d'autr.. limitations 
comm.. par exemple. la dimension -d ' encombrement du 



2507692 



10 

groupe de prehension, le mouvement d' abaissement et de 
soulevement pour la prehension peut etre exdcot6 par 
1' ensemble dg groupe 8 qui coulisse sur la colonne 7 
conane on I'a lndiqu6. 

Dans le cas oil I'actionneur 11 est du type 
pneumatique ou. de toute fa?on. hydrodynamique. il est 
prevu pour son actionnement des organes limiteurs de 
pression reglables. capables de determiner une force 
maximum de serrage appliquee au colis * par las ma- 
choires 16. de manidro a assurer une prehension sure 
s.ns toutofois endommager le colis lui-meme. ni son 
contenu. 

Oans ae cas oi. au contraire. I'actionneur 
11 est du type a actionnement electrique ou equiva- 
lent, il peut etre pr^vu differonts moyens limiteurs 
de la force de serrage du colis •. ces moyens peuvent 
etre constitues. par exemple. par des moyens *lasti- 
quis diformales associ*s auK machoires 18 et dont la 
deformation, qui se produit au moment du serrage des 
machoires. peut etre limitee a un niveau egal a la 
valeur maximum admise de la force de serrage des ma- 
choires elles-memes sur le colis. 

La structure interieure de I'actionneur 11. 
quil soit i fonctionnement hydrodynamique ou du type 
diectromecanique ou autre, peut etre d ' un type connu • 
et on ne la d6crira done pas de fa?on plus detaillee. 

La prehension d'un colis ♦ sur un plan 3 du 
rayonnage se produit done en disposant le transporteur 
elevateur 5 en face de la position prevue du colis et 
en faisant monter le groupe de translation latdrale 8 
mobile en hauteur, pour lamener au niveau du plan de 
ce colis. oans cette position, le chariot telescopique 
11 peut etre mis en extension vers le rayonnage. en 
amenant les machoires 16 de I'organe de prehension 9 a 
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s* insurer dans les espaces compris entre deuK colls 
contigus sur le meme plan, sur lejB cotes du colls S 
prdlever. et le chariot telescoplque 10 peut etre 
abalsse de fa^on a placer les dents de retenue 17 a un 
5 niveau Inferleur ii la surface de fond du colls. 

Ensulte, les macholres 16 se resserrent^ eh 
dlsposant les dents de retenue 17 au-dessous de la 
surface Inferleure du colls, en assurant de cette fa- 
con une prehension sure du colls sans risque de glls- 

)0 sement de ce colls vers le bas« meme avec une force de 
serrage des macholres 16 de valour Uroltee. adaptee 
pour aglr sur des colls possedant une rlgldlte rddulte 
ou qui contlennent une matldre fragile. 

L*organe de prehension 9 peut alors etre 

J 5 souleve en soulevant le colls de la surface du plan 6, 
pour le falre passer au-dessus des gradlns ou equiva- 
lents de la structure de ce plan et, ensulte, le cha* 
riot tdlescoplque 10 peut etre r^tracte, pour amener 
le colls au centre de I'allee, c'est-d-dlre dans une 

20 position qui permet le transport de ce colls le long 
de I'allee au moyen du transporteur elevateur 5. 

Avec un organe de prehension selon 1* Inven- 
tion, 11 est done possible de r6allser les rayonnages 
dans lesquels les plans d'appul des colls sent constl- 

25 tues par les seules traverses qui rellent deux mon- 
tants contigus. a I'avant et a I'arriere du colls, 
lesquels montants peuvent en outre etre tres elolgnes 
les uns des autres, selon la resistance des traverses 
sur lesquelles peuvent s'appuyer les bords avant et 

3(1 arrlere des colls et selon la charge appllquSe k ces 
traverses. 

La prehension des colls se prodult* en ef f et 
sans qu'll ne solt necessalre d'acceder a leur bord 
avant, comme dans le cas des moyens de preldvement a 
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fourcho. qui exigent de I'espace le long du bord avant 
du colis pour permettre d' insurer les.fourches sous ce 
colis. fflais en agissant au contraire sur les bords la- 
teraux des colis. lesquels peuvent de cette fapon etre 
soutenus uniquement a 1' avant et a I'arriere. 

Ceci permet de realiser de notables econo- 
mies dans la construction des rayonnages. puisqu'on 
peut reduire notablement le nombre des montants ndces- 
saires. sans cependant porter prejudice a la securite 
de la prehension des colis. qui sont tou jours soutenus 
au niveau de leur surface inf6rieure. 

Dans les magasins automatises de grandes di- 
mensions. pour obtenir une optimisation des parcours 
du transporteur elevator affecte auK operations de 
prelevemqnt placement des colis. on prdvoit une 



realisation particuliere du dispositif de prehension 
selon 1' invention, realisation qui est illustroe par 
les Fig. 6. 7. 8, 9 et 10. En particulier. et comme on 
I'a reprdsente sur la Fig- 6. il est pr6vu un chassis 
31 qui porte deux chariots telescopiques 10 identi- 
ques. juxtaposes, equipes respectivement d'organes de 
prehension 9a. ^h. chassis qui peut se deplacer a 
l interieur du support en porte-a-faux 8ia> au moyen 
d'un actionneur 32, de type hydrodynamique . 4lectrome- 
canique ou autre, sur une course egale a la distance 
entre les chariots 10. de -facon & pouvoir placer, par 
exemple. l*organe de prehension 9a dans la position 
qui etait occupee precedemment par I'organe de prehen- 
sion Sh' 

De cette fa^on, il est posslle d'envoyer le 
transporteur elevateur prelever un colis 4' dans une 
position particuliere donnee en transportant un colis 
4- au moyen de I'organe de prehension 9Ji tandis que 
I'organe de prehension 9a est libre pour saisir le co- 
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lis (Fig. 7). 

Apres le preldvdment du colis 4' fFig-O). 
X'actionneur 32 commande 1' avancement du chassis 31, 
jusqu'a ce qu'il ait dispose le colis 4" dans I'espace 
5 laisse libre sur le rayonage par le colis 4' (Fig. 9), 
et le chariot telescopique 10 correspondant peut en- 
suite se mettre en extension* en inserant le colis 4" 
dans cet espace, ou ce colis est ensuite depose. La 
gestion automatique du magasin au moyen d'un ordina- 

10 teur permet de maintenir sous controle le placement 
des divers colis, qui ont differents contenus, et il 
est done possible d* executor un seul voyage du trans- 
porteur elevateur. pour rdaliser un prelevement dans le 
magasin et le placement d'un nouvel objet dans ce ma- 

15 gasin. 

La structure du transporteur elevateur 5. du 
groupe de translation laterale 8 mobile en hauteur, 
des chariots telescopiq^ires^ 10,- de- memo- que- leui- tic-* 
tionnement. les actionneurs de service 30 et 32, ainsi 
20 Que les organes de controle et de commande du 
mouvement des Elements constitutifs peuvent etre de 
type connu et ils ne sent done pas decrits en detail. 
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pgyPMBICATIOMS 

1. Disposltlf de prAhension et de transla- 
tion de colis. boites et Equivalents sur des rayonna- 
ges. caracteris* en ce qu'il comprend un groupe de 
translation laterale et de prehension .mobile en hau- 
teur, porte par un transporteur «l6vateur mobile C5>. 
qui se ddplace le long dune all6e (1*1 sur les c6t6s 
de laquelle font face des rayonnages a niveaux multi- 
ples (1» qui portent des colis ou boites «*1 a prele- 
ver. lequel groupe de translation laterale et de pre- 
hension mobile en hauteur est constitu6 par un dlement 
(a) qui coulisse verticalement sur la colonne 171 du 
transporteur elowateur mobile, en portant au moins un 
chariot teleseopique CtOI. qui peut se mettre en ex- 
tension horirontalement. transversalement i la direc- 
tion du deplacement du transporteur elevateur mobile, 
vers lun ou 1* autre des c6t*s de I'allie qui pr*sen- 
tent des rayonnages. lequel chariot til* sreopique por- 
te, sur son Element mobile extreme II Oil un organe de 
prehension (9» possEdant des machoires verticales (16) 
qui peuvent se resserrer I'une vers I'autre. et qui 
sont equipEes i leur extremite de dents de retenue 
horxzontales (17) capables de sinserer au-dessous de 
la surface infirleure du colis (♦). 

2. Dispositif de prehension et de transla- 
tion de colis. boites et Equivalents sur des rayonna^ 
ges. selon la revendication 1. caracterise en ce que 
1- organe de prehension (9» comprend un actionneur 111) 
possedant des barres opposEes 113. 1*) extensibles et 
rEtractables. lesquelles portent a leurs extrEmitEs 
des traverses horizontales perpendiculaires (15). aux 
extrEmitEs desquelles sont reliees quatre machoires 

verticales (18). 

3. Disppsitif de prEhension et de transl- 
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tion da colls, boites et equivalents sur des rayonna- 
ges. selon la revendlcatlon 1, caractris6 en ce que 
les macholres (16) sont constitutes par des fers plats 
allonges, dont chacun^ est relld a une traverse (15) 
5 portee par la barre ou par les barres (13, 14) de 
I'actionneur (11) qui est ou sont mobile(s) dans un 
senst chacun des fers plat etant muni, a son extremite 
inferleure. d'une- partie horizontale (17) dirigde' vers 
le fer plat oppose qui est relie i la traverse portde 
10 par la barre ou les barres de I'actlonneur qui est ou 
sont mobile(5) dans le sens oppose. 

4. Dispositif de prehension et de transla* 
tion de colis , boites et equivalents sur des rayonna- 
ges selon la revendlcatlon 1, caracterise en ce qu'll 

15 est prtvu des moyens rtglables de limitation de la 
force de serrage qui resserre les macholres (16) l*une 
vers I'autre sous 1' action de 1' actionneur . 

5. Dispositif de prehension et de transla- 
tion de colls, boites -et Equivalents sur des rayonna- 

20 ges selon la revendication 1. caractdrise en ce qu'il 
est prevu un organe actionneur additionnel (30) a mou-- 
vement vertical interpose entre 1' element (Sa.) qui 
coulise sur le transporteur elevateur et sa partie 
(29) de support du chariot telescopique . cet organe 

25 additionnel (30) 6tant capable de determiner, sur or- 
dre. le mouvement vertical du chariot (10) et de 1' or- 
gane de prehension (9) relie a ce chariot, entre une 
position soulevee, d* insertion dans le rayonnage et de 
transport du colis preleve, et une position abaissee. 

30 de prehension du colis. 

6. ' Dispositif de prehension et de transla- 
tion de colis. boites et equivalents sur des rayonna- 
ges selon la revendication 1 . caracterise en ce que 
1* actionneur (11) de 1' organe de prehension est un a- 
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tionneur a commande hydrodynamiquo. et de preference 
pneumatique. et en ce qu-iX est prdvu des moyens r6- 
glabXes de limitation de la pression d ' actionnement de 
I'organe de serrage des machoires, qui limit ent la 
force de fermeture de ces dernieres a une valeur pre- 
determinee. 

7. Dispositif de prehension et de transla- 
tion de colis, boites et Equivalents sur des rayonna- 
ges selon les revendications 1 et 3, caractdrise en ce 
qu'il est prevu des moyens de frottement (26) sur la 
surface interieure des machoires C16) qui est destinee 
a entrer en contact avec le colis C4), 

8. Dipositif de prehension et de translation 
de colis. boites et Equivalents sur des rayonnages 
selon la revendication 1. caractErise en ce quil est 
prEvu des moyens (27) de contention du colis qui evi- 
tent que ce dernier ne se deforme par suite du serrage 
OKorce par les machoires de I'organe de prehension. 

9. Dispositif de prehension et de transla- 
tion de colis, boites ou Equivalents sur des rayonna- 
ges selon la revendication 1. caracterise en ce que le 
colonne (7) du transportour elovateur (5) porte un 
element coulissant (29) equipe dun support en porte- 
a-faux (SJa) qui porte une paire de chariots tElescopi- 
ques (10) independants relies a un chassis (31) qui 
coulisse sur le support en porte-a-f aux, trans versale- 
ment a la direction d' extension des chariots, lesquels 
portent chacun un organe de prehension (9a. 91l) . ce- 
pendant quil est prevu un actionneur (32) servant a 
actionner le coulissement du chassis (31) portent les 
chariots sur le support (611) on porte-a-faux, avec une 
course egale a la distance entre les organes de pre- 
hension portes par les chariots* 
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